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(54) 【 発 明 の 名 称 】 双 腕 ロボ ッ ト の 双 腕 肩 閑 節 機構 お よび 二 足 歩行 ロボ ッ ト の 両足 股関節 機構 


(57【 要約 】 モー タル 21 
【 課題 】 低 自 由 度 の 機構 設計 に よっ て 計量 化 を 図る こと 
が で き 、 低 自由 度 で より 大 き な 協 調 動作 可能 な 可動 範囲 


を 得る こと が で き 、 二 足 歩行 ロボ ッ ト に は 腰 関節 機能 を モー タ B 
合わ せ 持っ て 股関節 を 構成 する こと が で きる 間接 機構 を 


提供 する 。 モー タ F 
【 解決 手段 】 双 腕 ロ ボッ ト の 双 腕 肩 関節 機構 と し て 、 お 
よび 、 ニ 二 足 歩行 ロボ ッ ト の 両足 股関節 機構 と し て 、6 つ 
の 自由 度 の 関節 回 転 軸 を 一点 で 交わ ら せ た 構造 の 二 重 球 
面 関節 1 を 使用 する 。 二 足 歩行 ロボ ッ ト の 両足 股関節 機 
構 と し て は 、 こ の 二 重 球面 関節 1 の 第 1 の 球面 関節 3 お 
よび 第 2 の 球面 関節 5 に 各 足 23- 1 、23-2 を 接続 
する 。 同様 に 、 双 腕 ロ ボッ ト の 双 腕 肩 関節 機構 と し て 
は 、 二 重 球面 関節 1 の 第 1 の 球面 関節 3 お よび 第 2 の 球 
面 関節 5 に 各 腕 を 接続 する 。 
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